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Perkembangan kecanggihan teknologi banyak dihasilkan dari  panggabungan 
dua disiplin ilmu, mesin mekanik dan elektronika yang dikenal dengan nama 
mekatronika atau mechatronics. Mechatronics adalah kombinasi yang sinergi dari 
teknik mesin ("mecha" singkatan dari mechanisms, yang dimaksud adalah  
machines berarti ‘move’ atau 'gerak'), teknik elektro ("tronics" for electronics), 
dan teknik komputer. Tujuan dari ilmu ini adalah mempelajari sistem otomasi dari 
sudut pandang ilmu teknik dan sistem kontrol hybrid (gabungan dari disiplin ilmu 
itu) (http://en.wikipedia.org/wiki/Mechatronic). 
Kebutuhan sistem kontrol digital sangatlah berperan penting dalam dunia 
perindustrian. Hal ini dapat dilihat dari banyaknya pemilik industri-industri yang 
beralih dari mesin-mesin manual atau tradisional menuju  mesin-mesin yang  
menggunakan sistem kontrol digital. Semakin baik suatu sistem kontrol digital 
pada suatu mesin, maka akan semakin baik pula nilai, mutu dan kualitas dari hasil 
produk tersebut.  
Sistem kontrol digital dalam dunia elektronika bermacam-macam jenisnya, 
diantaranya: sistem kontrol Proposional, sistem kontrol integrative, sistem kontrol 
derivatif, sistem kontrol dengan fuzzy logic dan sitem kontrol PID(gabungan 






 ،ِﺔَﻣﺎَ ﯿِ ﻘ ْﻟا ِمْﻮَ ﯾ ِبَﺮُﻛ ْﻦِﻣ ً ﺔَ ﺑْﺮُﻛ ُﮫْﻨَﻋ ُﷲ َﺲﱠ َﻔﻧ ﺎَ ﯿْﻧ ﱡﺪﻟا ِبَﺮُﻛ ْﻦِﻣ ً ﺔَ ﺑْﺮُﻛ ٍﻦِﻣْﺆُﻣ ْﻦَﻋ َﺲﱠ َﻔﻧ ْﻦَﻣ
 َﺮﱠﺴَ ﯾ ٍﺮِﺴْﻌُﻣ ﻰَ ﻠَﻋ َﺮﱠﺴَ ﯾ ْﻦَﻣَو ،ِةَﺮِﺧﻵاَو ﺎَ ﯿْﻧ ﱡﺪﻟا ِﻲ ﻓ ِﮫْﯿَ ﻠَﻋ ُﷲ  
“Barangsiapa yang melepaskan satu kesusahan orang mikmin didunia, maka 
Allah akan melepaskan darinya satu kesusahan pada hari kiamat. Dan barangsiapa 
yang memudahkan orang yang dalam kesulitan, niscaya Allah akan memberikan 
kemudahan baginya di dunia dan di akhirat.” (HR.Muslim:6299) 
Jangan pernah katakan tidak bisa sebelum  mencoba, sesungguhnya Allah 
berfirman:“   ﺎَﮭَﻌْﺳُو    ﱠِﻻ إ  ﺎًﺴْﻔَ ﻧ   ُﮫـ ﱠ ﻠﻟٱ   ُﻒﱢ ﻠَُﻜﯾ   َﻻ..... .... 
Allah tidak akan membebani seseorang melainkan sesuai dengan 
kesanggupannya.” (QS.Al-Baqarah:286)   
Bila kita mengalami kesulitan, Allah Subhanahu wata’ala berfirman:“ 
نﻮُﻤَ ﻠْﻌَﺗ  َﻻ  ُْﻢﺘﻨُﻛ نِ إ  ِ ﺮْﻛ ﱢﺬﻟٱ  َﻞْھَ أ  ۟آﻮُ َﻠ ٔ ـْﺴَ ﻓ   ....  ....    
Maka bertanyalah kepada orang yang mempunyai pengetahuan jika kamu 
tidak mengetahui.” (QS.An-Nahl: 43) 
    َ◌    ﺎًﺟَﺮْﺨَﻣ   ۥُﮫﱠ ﻟ ﻞَﻌْﺠَ ﯾ ﮫـﱠ ﻠﻟٱ ِﻖﱠﺘَ ﯾ ﻦَﻣَو       ........ 
“Barangsiapa yang bertaqwa kepada Allah, niscaya Dia akan membukakan 
jalan keluar baginya.” (QS.At-Talaq:2) 
 ِﮫْﯾِﻧْﻌَﯾ َ ﻻ ﺎَﻣ ُﮫُﻛْرَﺗ ِءْرَﻣْﻟا ِم َ ﻼْﺳِ إ ِنْﺳُﺣ ْنِﻣ 
“Diantara tanda kebaikan islam seseorang adalah dia meninggalkan apa-apa 
yang tidak berguna baginya.” (HR.At-Tirmidzi:2318) 
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Perkembangan kecanggihan teknologi banyak dihasilkan dari  
panggabungan dua disiplin ilmu, mesin mekanik dan elektronika yang dikenal 
dengan nama mekatronika atau mechatronics. Mechatronics adalah kombinasi 
yang sinergi dari teknik mesin ("mecha" singkatan dari mechanisms, yang 
dimaksud adalah  machines berarti ‘move’ atau 'gerak'), teknik elektro ("tronics" 
for electronics), dan teknik komputer. Tujuan dari ilmu ini adalah mempelajari 
sistem otomasi dari sudut pandang ilmu teknik dan sistem kontrol hybrid 
(gabungan dari disiplin ilmu itu) (http://en.wikipedia.org/wiki/Mechatronic). 
Kebutuhan sistem kontrol digital sangatlah berperan penting dalam dunia 
perindustrian. Hal ini dapat dilihat dari banyaknya pemilik industri-industri yang 
beralih dari mesin-mesin manual atau tradisional menuju  mesin-mesin yang  
menggunakan sistem kontrol digital. Semakin baik suatu sistem kontrol digital 
pada suatu mesin, maka akan semakin baik pula nilai, mutu dan kualitas dari hasil 
produk tersebut.  
Sistem kontrol digital dalam dunia elektronika bermacam-macam jenisnya, 
diantaranya: sistem kontrol Proposional, sistem kontrol integrative, sistem kontrol 
derivatif, sistem kontrol dengan fuzzy logic dan sitem kontrol PID(gabungan 
proposional integrative dan derivatif)dll. Dalam penelitian ini penulis akan 
menggunakan sistem kendali PID. Dimana dengan menggunakan sistem kendali 
ini akan dapat lebih mengoptimalkan tingkat keakuratan dalam hal pengendalian 
perintah serta menjadikan nilai error yang dihasilkan senagai nilai masukan untuk 
menjadikan nilai tersebut lebih akurat. 
  
